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E t  nytt sona r sys t em "Simrad Sonar Datask je rm"  h a r  i t iden 
f eb rua r  - sep tember  1972 v x r t  inns ta l l e r t  i snurpefartØyet 
M/S " H a v d r ~ n "  for  utproving på  fiskefeltene. Det nye sona r -  
sy s t em,  som omfa t te r  en  mul t ibeam sona r ,  dopplerlogg, gyro-  
kompass ,  datamaskin og en da t a sk j e rm ,  e r  utviklet a v  f i rmae t  
S imrad  A./s. 
U t p r ~ v i n g e n  ble fo re ta t t  i Havforskningsinsti tut tets  reg i  m e d  den 
hensikt  å under sØke sys t eme t s  mul igheter  innen k o m m e r  s ie l t  
f i ske  og f isker i forskning.  Det nye sy s t em p r e s e n t e r e r  sona r -  og 
navigasjonsdata  i f o r m  a v  et undervannskar t  på en da t a sk j e rm  og 
e r  m e d  dette k l a r t  over legen konvensjonelle p resen tas jonsmetoder .  
UtprØvingen h a r  v is t  a t  sonarsys temet  under f iske m e d  ringnot vil 
forenkle basens  a rbe id  og gi vesentl ig fo rbedre t  informasjon for  
vurder ing a v  en fangstsi tuasjon.  Datask je rmen  v i s e r  på  en ove r -  
siktlig må te  e t  bi lde a v  f i ske s t imer s  s tØrre l se ,  posis jon og be-  
vegelse  i forhold t i l  fartØy og redskap.  
Systemet  h a r  v is t  seg å kunne bli mege t  nyttig fo r  a t f e r d s s t u d i e r  på 
f isk  og fo r  andr  e oppgaver innen fangstteknisk forskning.  Endel 
tekniske p rob l emer  s o m  oppsto under fØrste del  a v  utprovingen, 
skyldtes i  vesentl ig g r ad  fo rse r ingen  a v  det avsluttende monter ing s - 
arbe id .  Fo r s inke l s e r  g jorde en sl ik fo rse r ing  ngdvendig f o r  å kunne 
t a  u t s ty re t  i  bruk under loddefisket i 1972. 
Sonaranlegget vil i den nærmes t e  t id f r amove r  være  ombord i M/S 
" H a v d r ~ n "  og vil blant annet  bli  benyttet i Havforskningsinsti tut tets  
un.dersøkelser.  
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INNLEDNING 
Fisker id i rek tora te t  h a r  i t iden 24. januar - 6 .  sep tember  v z r t  engas je r t  
i u t p r ~ v i n g  a v  e t  nytt sona r sys t em "Simrad sonar  da task je rm"  (SSD). 
P ros j ek t e t  Sonar  da task je rm ble s t a r t e t  i 1968 a v  f i rmae t  S imrad  A/S 
m e d  følgende målsetning:  
"Pros jek te t s  målsetning e r  gjennom forsøk  m e d  en operat iv  
ins t rumente r ing  å u n d e r s ~ k e  om moderne  datateknologi m e d  fo r -  
del  kan anvendes t i l  å behandle sonar  - og navigasjonsdata under 
f i skeoperas joner .  Det vil være  a v  generell  i n t e r e s s e  gjennom et 
konkret  p ros jek t  å få u n d e r s ~ k e  hva som kan oppnåes m e d  sys t e -  
ma t i sk  regis t rer , ing,  beregning,  l agr ing  og presen tas jon  a v  data. 
Resul ta te t  a v  u n d e r s ~ k e l s e n  vil kunne gi i dee r  og muligens danne 
grunnlaget  fo r  en eventuell s e n e r e  instrumentutvikling".  
En laborator iernodel l  v a r  ferdig  utviklet i begynnelsen a v  1971 og 
ble inns ta l l e r t  ombord i M/K "Simrad" for uttesting mot  s i ld-  
og b r i s l i ngs t imer  i Oslofjorden.  Al le rede  e t t e r  d i s s e  f ~ r s t e  f o r -  
sØkene kunne m a n  antyde en bruksverd i  som langt overs teg  kon- 
vensjonelle sonaranlegg fo r  f i skeoperas joner  og f isker i forskning.  
F i ske r id i r ek to ra t e t  a n s å  det de r for  å vaere a v  stØr s te  i n t e r e s s e  
å få sonar  sys temet  u t p r ~ v d  i p rak t i sk  f i ske r i  og t i l  forsknings-  
fo rmål .  
E t t e r  kontakt m e d  Sirnrad A./S og F i ske r id i r ek to ra t e t s  Havforsknings  - 
inst i tut t t  vedtok Fisker idi rektØren å disponere  det le ie te  snurpe-  
f a r t ~ y  M/S " H a v d r ~ n "  for utprØving a v  sonarsys temet .  I f eb rua r  
1972 ble  anlegget flyttet f r a  M/K "Simrad" t i l  M/S " H a v d r ~ n " .  
P l anen  for  utprØvingen ble utarbeidet  a v  Havforskningsinsti tut tet  
m e d  s ikte  på  å få belyst  den prak t i ske  nytten det nyutviklede sona r -  
sy s t em (SSD) kan ha sammenl ignet  m e d  konvensjonelle sonaranlegg,  
både innen kommers i e l t  f iske og fiskeriforskning.  
Det ble under  u t p r ~ v i n g e n  hele  t iden a rbe ide t  m e d  tekniske f o r -  
bedr inger ,  spe  s ie l t  m e d  modifikas joner a v  regnemaskinprogrammet .  
Man h a r  funnet det Ønskelig i denne rappor t  å gi en de ta l j e r t  r e d e -  
g j ~ r e l s e  for  sys temet  s  funks jonering og utvikling gjennom utpr@xrings - 
per ioden.  
UTPRØVINGENS PROGRAM OG GJENNOMFØRELSE 
Den  plan s o m  ble f remlagt  og som sene re  hovedsakelig ble  fulgt med  
M/S " H a v d r ~ n " ,  va r :  
31. januar 
I Instal lasjon a v  "Simrad sonar  da task je rm"  (SSD) 
21. f eb rua r  
23. f eb rua r  Tokt n r .  1. 
UtprØving a v  "SSD" under loddefisket på F innmarks -  
kysten ( f o r s ~ k s f i s k e ,  forsØk på a t f e rd s s tud i e r ,  f .  
eks .  over  s t imbevege lse )  
1 S e k u n d ~ r t  vil det på  toktet også  bli f o r s ~ k t  synkroni-  
s e r t  t a rge t  s t reng th  mål ing,  og fot ografer ing a v  
lodde o,g a v  t o r s k  ( i Lofoten ) .  
28 .  m a r s  
17. a p r i l  Tokt n r .  2. 
I U t p r ~ v i n g  a v  "SSD" på br i s l ingforekomste r  i Hardanger -  
f jorden (eventuelt  Sognefjorden),  spesie l t  m e d  hen-  
syn på a t f e rd s s tud i e r  ( f .  eks .  påvirkning a v  stØy, "bur  s t  
I speed"  mål inger ,  dukking o .  l . ) .  
22. a p r i l  
5 .  juni Tokt n r .  3 .  
UtprØving a v  "SSD" under si ldefisket  i  ~ o r d s j ~ e n /  
Shetland og under makrel l f isket  i  Nords  j ~ e n .  
31. juni 
20 .  juli Tokt n r .  4. 
UtprØving a v  "SSD" under makre l l f i ske t ,  ~ o r d s j ~ e n /  
Shetland (og eventuelt lodde, Barentshavet  og s t ~ r j e ,  
Nor skekysten) . 
1. sep tember  
Da det  i den e t t e r f ~ l g e n d e  de l  a v  r a p p o r t e n  g jenta t te  ganger  vil 
b l i  henvis t  t i l  d e t a l j e r  i s o i ~ a r s y s t e r n e t s  funksjoner ,  anbefa les  
de t  f ~ r s t  å l e s e  ig jennom Appendiks I t i l  r appor ten  s o m  g i r  en 
g e n e r e l l  b e s k r i v e l s e  a v  s y s t e m e t  (u td rag  a v  Simracl publikasjon).  
1. Utprøving under  loddef iske ,  in t roduksjon a v  s y s t e m e t  
Ins ta l l a s jon  a v  SSD b l e  fo re ta t t  a v  Hor ten  ve r f t  i  t iden  1. - 2 2 .  
f e b r u a r ,  og M/S " H a v d r ~ n "  gikk f r a  Bergen  24.  f e b r u a r  fo r  å 
begynne u tprøvingen på  loddefel tet .  Ins ta l las jonen hadde da t a t t  
noe l e n g r e  t i d  enn b e r e g n e t ,  og m a n  hadde i noen g r a d  m å t t e t  f o r -  
s e r e  de  avs lu t tende  funks jons tes t e r  på  u t s ty re t .  Under  t u r e n  n o r d -  
o v e r  t i l  loddefel tene b le  e t t e r k o n t r o l l e r  på  monte r ingen  fo re ta t t .  
I d e n  g r a d  de t  lot  seg  g j ~ r e  å k o n t r o l l e r e  funksjonene ble s o n a r  og 
r e g n e m a s k i n  funnet å fungere  t i l f r edss t i l l ende  m e n s  nav igas jons -  
enhete t  og dopplerlogg v i s t e  tillØp t i l  us tabi l i te t .  De t t e  b le  fo r søk t  
u tbedr  e t ,  m e n  funks joneringen v a r  kun t i l f r e d s  s t i l lende  på  dybder 
m i n d r e  enn 200  m ,  de t  vil  s i  n å r  bunnen kunne b r u k e s  s o m  r e f e r a n s e .  
D e  fø r  s t e  kon tak te r  m e d  lodde s t i m e r  b le  oppnådd på Malangsgrunnen 
2 7 .  f e b r u a r .  Det  v i s t e  seg  i m i d l e r t i d  s n a r t  a t  s o n a r e n  v i rke t  langt  
s v a k e r e  enn ventet  ( s e n d e r  og m o t t a k e r  u te  a v  t r i m  og delv is  
de fek te ) ,  og p r e s e n t a s j o n e n  a v  s t imekko  på d a t a s k j e r m e n  v a r  m e g e t  
mangel fu l l .  E l e k t r i s k  s t @ y  på lysne t t e t  v i s t e  seg  også  å v i rke  
s j ene rende .  ForsØk på u tbedr inger  b le  fo re ta t t  i  T r o m s @ .  Det b le  
funnet nødvendig å t i l ka l l e  e k s t r a h j e l p ,  og ing,  F r ~ n e s  f r a  S i m r a d  
A/S  ankom og a s s i s t e r t e  i ca .  en uke. 
Den 3. m a r s  v a r  den t ekn i ske  u tbedr ing fe rd ig  og SSD kunne t a e s  i 
b r u k  ig jen .  Det  b le  i t iden f r e m  t i l  9 .  m a r s  a r b e i d e t  på fe l tene  
s a m m e n  m e d  snurpef lå ten .  F i s k e t  v a r  t i l d e l s  godt ,  og mange  lodde-  
s t i m e r  b le  l o k a l i s e r t  og fulgt både  m e d  SSD og den vanlige s o n a r  (SU;. 
Innt rykket  g e n e r e l t  v a r  a t  p r e s e n t a s j o n e n  a v  ekko på SSD s k j e r m e n  
f r e m d e l e s  v a r  noe svak og us tab i l .  Tyngdepunktets  ang ive l se  v a r  
"spr ingende" ,  og s o m  en følge a v  det te  ble bevegelses vektor ei^ o g s å  
m e g e t  f luktuerende.  Innføringen a v  et f i l t e r  for  m a k s i m a l  tyngde-  
punktsforf lytning ( m a k s .  4 knop) gav i m i d l e r t i d  en forbedr ing i  
s tabi l i te ten  på vektoren .  F r e m t r e d e n d e  v a r  o g s å  fortegning a v  
m å l e t  på  s k j e r m e n  ide t  s t i m e n e  a l l t id  b le  angit t  vesent l ig  s t ø r r e  
på t v e r s  a v  l y d s t r å l e n  enn l a n g s e t t e r .  
Ved gode kontakter  k l a r t e  l ikevel  s o n a r e n  å l å s e  seg  på m å l e t  og 
følge det te .  O p e r a t i v  rekkevidde  fo r  s l ik  følging v a r  c a .  250- 
300 m .  S t i m e r  s o m  s to  m o t  bunnen e l l e r  f r a  over f l a t en  og ned 
t i l  bunn, kunne ikke holdes  på  g runn  a v  ukon t ro l l e r t  t i l t ing .  
Det  b le  a r b e i d e t  under  fo r sk je l l ige  v z r f o r h o l d ,  og innt rykket  a v  
s o n a r s t a b i l i s e r i n g e n  v a r  a t  denne v i rke t  t i l f r edss t i l l ende .  Ved 
opprØrt s jø  ø k e r  o v e r f l a t e s t ~ y e n  på s k j e r m e n  og kan  v i rke  s j e n e r e n d e  
på l ignende m å t e  s o m  kjølevannsekko.  Ved gode sonarkon tak te r  
vil i m i d l e r t i d  ekkoene f r a  d i s s e  of tes t  v z r e  k ra f t ige  nok t i l  a t  
s ignalbehandlingen ikke  s  j ene re  s  vesent l ig .  E n  k l a r  fo rde l  h e r  
synes  også  s y s t e m e t  m e d  in tegras jon  a v  4 for t løpende ping f ø r  e t  
ekko p r e s e n t e r e s  p å  s k j e r m e n .  
E t  notkas t  b l e  u t før t  f o r  å fo r søke  en  d i r e k t e  sammenl igning a v  
in fo rmas jonsmengden  oppnådd ved b r u k  a v  SSD og den konvensjo-  
ne l le  s o n a r e n  (SU). Loddes t imenes  bevege l se  b le  fulgt ved b r u k  a v  
basbå ten  s o m  også  l ede t  kas t ingen.  Lodden s to  under  k a s t e t  høyt i 
s jøen og v a r  i bevege l se .  Begge s o n a r e r  kunne l e t t  følge s t imen .  
Bevegelse  svek to ren  på  SSD ga noe uk1 a r  re tn ing sang ive l se ,  m e n  
ved å følge tyngdepunkt s  forf lytningen på  s k j e r m e n  under  kas t ing  
ble det  funnet a t  lodda fo r  f lyt tet  seg  i en  noe annen re tn ing enn den 
s o m  v a r  be regne t  ved notset t ingen.  Det te  ind ike r t e  a t  en betydelig 
del  a v  s t i m e n  ikke b le  e l l e r  kunne b l i  fanget .  Denne o b s e r v a s j o n  
kunne kun i  noen g r a d  b e k r e f t e s  a v  o b s e r v a s j o n e n e  f r a  basbå ten ,  og 
da fangs ten  b le  ca .  2000 hl e r  det  mul ig  a t  de t  kunne v z r e  a n d r e  
s t i m e r  i n z r h e t e n  s o m  f o r v i r r e t  bi ldet .  E n  annen mul ig  fo rk la r ing  e r  
o  
a t  s t imen  v a r  s å  vid a t  SSD ved s in  36 åpningsvinkel  b a r e  kunne s e  
kanten  a v  s t i m e n ,  og de rved  ga en  misv i sn ing  a v  hvor  hovedtyngden 
a v  s t i m e n  befant seg .  Noen f o r t s e t t e l s e  a v  s l ike  fo r søk  b le  s e n e r e  
ikke mul ig  da det  k o r t  e t t e r  oppsto  s a m m e n b r u d d  i  doppler loggen,  
noe s o m  ikke lo t  seg  u tbedre  i løpet  a v  toktet .  
I den  r e s t e r e n d e  t id  b le  det  d e r f o r  kun u t f a r t  endel  m å l i n g e r  a v  
ekkos ty rke  og obsenas joner  a v  s igna lka rak te r i s t ikk  f r a  SU og f r a  
SSD. Saerlig g j o r d e  m a n  endel  f o r s ø k  på  m å l i n g e r  a v  ekkoevne 
( t a r g e t  s t r e n g t h )  f r a  l o d d e s t i m e r  s o m  fa r tdye t  s i r k l e t  rundt  f o r  
å få e t  innt rykk a v  hvordan ekkoevnen v a r i e r e r  m e d  re tn ingen 
l y d s t r å l e n  t r e f f e r  s t i m e n  på. 
På grunn a v  de s t o r e  tekniske  vanske l ighe te r  m a n  hadde under  
tokte t ,  b le  de  o b s e r v a s j o n e r  m a n  kunne g j ø r e  a v  s o n a r s y s t e m e t s  
v i r k e m å t e  b a r e  å b e t r a k t e  s o m  ind ikas joner  på  s y s t e m e t s  mul ig  - 
h e t e r .  Det v a r  i m i d l e r t i d  k l a r t  a t  f o r b e d r i n g e r  i  s o n a r e n  r e n t  
t ekn i sk ,  i s igna lp resen tas jonen  p å  d a t a s k j e r m e n  og i tyngde - 
punktsberegning a v  ekko v a r  nødvendig. 
2 .  U t p r ~ v i n g  f o r  a t f e r d s s t u d i e r  på  b r i s l i n g  
I t iden  20 .  - 25.  a p r i l  b l e  det  fo re ta t t  e t  nytt  tokt ,  denne gang t i l  
Hardanger f jo rden  fo r  utprøving a v  SSD på  f o r e k o m s t e r  a v  b r i s l ing .  
Arbeidsforholdene  under  de t te  toktet  v a r  m e g e t  gode.  Man  fant  
i i n d r e  Hardanger f jo rden  b r i s l i n g  s o m  s to  i s m å  s t i m e r  høyt i 
s jøen,  o  g  de  hydrogra f i ske  forhold  g jo rde  o g s å  sonarforholdene  
m e g e t  gode. Det  m a n  kunne ønsket  seg  v a r  noe m e r  s ig  i s t i m e n e  
ide t  b a r e  enkelte s t i m e r  syntes  å holde en  b e s t e m t  svømmere tn ing  
o v e r  l e n g r e  t id.  
Sender  og m o t t a k e r  i sonaren  v a r  t i l  de t te  tokt  bl i t t  mo.dif isert  og 
t r i m m e t  opp. E n  vesentl ig p rogrammodi f ikas jon  d e r  m a n  benyttet  
seg  a v  en tyngdepunkt sberegning a v  "ekko f laten" i s t edenfor  den 
t id l ige re  benyttede beregning a v  "ekkointensi tet" ,  ble f o r s ~ k t .  Ved 
o b s e r v a s j o n e r  a v  en  t aue t  r e f l ek to r  v i s t e  de t te  e n  k l a r  fo rbedr ing  
i  s tabi l i te ten  på  hevege l sesvek to ren .  S imule r t  kas t ing  m o t  et s l ik t  
m å l  ga også  lovende resu l t a t .  Likevel  v a r  s tabi l i te ten  på vek to ren  
f r e m d e l e s  u tp rege t  has t ighetsavhengig  s l ik  a t  f .  eks .  3 knops  t a u e -  
f a r t  på m å l e t  ga en langt  m e r e  s t ab i l  vek to r  enn 2 knops f a r t .  
Vek to rens  "s ides leng"  i forhold t i l  s l epe re tn ingen  ble ved 3 knops 
o f a r t  be regne t  t i l  c a .  L 30 . 
F r a  t id  t i l  annen ble  e t  m å l  ( o g s å  b r i s l i n g s t i m e r )  m i s t e t  under  
"au tomat i sk  følging" ined  s o n a r e n .  T i l syne la tende  skjedde det te  
ved a t  e t  ve r t ika l sn i t t  r e  s u l t e r t e  i fe i l  t i l t i n fo rmas  jon s l ik  a t  
s t r å l e v i f t e n  ved n e s i e  hor i son ta l sn i t t  b l e  t i l te t  f o r  m e g e t  ned.  
Man k o m  f r e m  t i l  a t  de t te  oppsto  e t t e r  en  m e r  e l l e r  m i n d r e  "boin" 
på m å l e t  i den peiling d e r  ve r t ika l sn i t t e t  ble l ag t .  E n  s l ik  "bom" 
vi l  blant  annet  kunne oppstå  e t t e r  en  fe i l  tyngdepunktsberegning.  
F e i l  tyngdepunktsberegning vi l  ig jen  v E r e  e t  r e s u l t a t  a v  f e i l -  
i n f o r m a s j o n  o m  s ignal  i de fo r sk je l l ige  s t r å l e r .  P e t t e  sky l t e s  
t ro l ig  enten en hyppig fo rekommende  a k u s t i s k  overhØring m e l l o m  
kana lene ,  e l l e r  v a r  o g s å  f o r å r s a k e t  a v  den betydelige f luktasjon i 
ekko i de re spek t ive  s t r å l e r  s e l v  o m  m å l e t  ( s t i m e n )  he le  t iden 
v a r  t i l  s t ede  innenfor s t r å l e n e .  
P r o b l e m e n e  omkr ing  "mis t ing"  a v  kontakter  b e r Ø r e r  vesent l ige  
punkter  f o r  s o n a r e n s  v i r k e m å t e  p r i n s i p i e l t ,  og det  skul le  v i s e  
seg  a t  m a n  under  de t  s e n e r e  a r b e i d  g jenta t te  ganger  m å t t e  v u r d e r e  
d i s s e  forhold  på  nytt .  
Tokte t  v a r  m e n t  o g s å  å gi e t  innblikk i h v o r  effektivt m a n  m e d  SSD 
kunne s t u d e r e  a t f e r d  t i l  f i s k e s t i m e r  f .  e k s .  n å r  m a n  p å v i r k e r  d e m  
m e d  s tØysignaler .  De t t e  b le  fo r søk t  u n d e r s ~ k t ,  blant  annet  m e d  å 
l a  basbå ten  v x r e  s tgyki lde ,  m e n  noe  entydig innt rykk a v  det te  kunne 
m a n  vanskel ig  danne seg .  Ved den  betydelige overhØring s o m  
e k s i s t e r t e  m e l l o m  lydkanalene v i l  b i l l e d o p p l ~ s n i n g e n  s l ik  den 
p r e s e n t e r e s  på s k j e r m e n ,  hovedsakel ig  kunne gi  i n f o r m a s j o n e r  o m  
m å l  s o m  f o r f l y t t e r  seg  i lengdere tn ingen ( l angs  e t t e r  s t r å l e n e )  
m e n s  det  på  t v e r s  a v  s t r å l e n e  b l i r  m e g e t  u s i k r e  o b s e r v a s j o n e r .  
Forf ly tn ing i  t v e r r s t r å l e r e t n i n g e n  kan  da f ø r s t  o b s e r v e r e s  ved a t  
pei l ingen e n d r e r  s e g .  en  i n f o r m a s j o n  s o m  e r  m e g e t  unØyaktig og 
betydelig d å r l i g e r e  enn de m u l i g h e t e r  s y s t e m e t  synes  å ha inne-  
bygget .  
Den visuelle p resen tas jon  a v  ekko på sk j e rmen  ble noe fo rbedre t  
ved en justering a v  nivåer  i  in tens i te tsmoduler ingen.  Bil led- 
fortegningen ("bananform") a v  ekko på sk j e rmen  ble for søkt 
bekjempet ved i n n f ~ r i n g  a v  en såkalt  "flytende t e r ske l " .  Im id l e r -  
t id må t t e  fullføringen og tes t ing a v  dette p r o g r a m  u tse t t es  t i l  
nes te  tokt. 
I t iden f r e m  t i l  det nes te  oppsatte tokt ble det a rbe ide t  m e d  d ive r se  
p rogramforandr inger .  Det v a r  håpet  på å komme s å  langt m e d  
dette a t  man  e t t e r  et m ind re  prgvetokt t i l  Hardangerf jorden vil le 
vcere k l a r  t i l  å gå ut i Nordsjøen for utprgving a v  sonarsys temet  
under p rak t i sk  f i sker i .  
3 .  U t p r ~ v i n g  under prakt isk  f iske  
Toktet  ble s t a r t e t  5. juni. Man gikk inn i s a m m e  område  s o m  
f ø r  og fant br is l ing,  m e n  arbeidsforholdene vis te  seg å ha blitt  
noe vanskeligere.  Temperaturskiktning og å t e  i s j ~ e n  ga då r l i ge r e  
sonarforhold,  og br i s l ingforekomstene  va r  også  m e r e  spred te .  I 
r egnemaskinprogrammet  v a r  nå blant annet  lagt  inn den t id l igere  
omtal te  "flytende te r ske l"  (12 -15 dB under  maks imum signalnivå).  
I t i l legg va r  den visuelle p resen tas jon  fo rbedre t  ved a t  hve r  ekko- 
s t r å l e  va r  bli t t  t redoblet  i tykkelse. Under toktet  b le  det g jor t  
f l e r e  s imu le r t e  notkast  hvor  man  igjen sammenlignet  den infor - 
mas jon  s o m  SSD ga m e d  det s o m  en e r f a r e n  sonaroperatØr og 
fiskesakkyndig kunne få ut a v  SU-sonaren.  Videre  l a  m a n  vekt 
på  test ing a v  de manuel le  operas jonsmuligheter  a v  SSD og fo r e -  
tok på  ny en grundig vurder ing a v  hva som sk j e r  i de t i l f e l l e r  a t  
SSD m i s t e r  kontakt med  måle t .  
På diskusjonsmØter ombord ble det påpekt f l e r e  punkter ved 
sys temet  d e r  det var  ønskelig m e d  forbedr inger .  For f i sker i  v a r  
det vesentlig a t  presentas jonen ble bedre .  S x r l i g  mangelfull va r  
d is tanseangivelsen,  men  også  tydeligheten og stabil i teten på 
bildet burde fo rbedres  ( f .  eks .  ved utfylling e l l e r  o m r i s s ) .  En 
stabil  og relat ivt  hurt ig e tab le r t  bevegelsesvektor  ble f remhevet  
s o m  e s  sensie l1  for  sy  stcrnet  s  fo r t r inn  f re in for  koiivens jonelle 
sonaranlegg.  Den rilanuelle ope ra s jo i~skon t ro l l  ble e r k l ~ r t  å ha 
en de s ide r t  fo r  l angsom oppdatering.  
På  slut ten a v  toktet  b le  det oppdaget feil  på kord ina t t rans for -  
m a t o r e n  og også  tillØp t i l  osc i l las jon på  gyrokompasse t  t i l -  
knyttet sonars tab i l i se r ingen .  Det b le  de r fo r  bes lut te t  2 avbry te  
toktet midler t id ig  og fo re ta  de nØdvedige r epa r a s jone r .  Kordinat  - 
t r an s fo rma to ren  ble  u tbedret  i Bergen  m e n s  ver t ikalgyroen må t t e  
sendes  t i l  England. 
E t t e r  e t  mØte på Havforskning sinst i tut tet  m e d  over ingeniør  Borud 
i S i m r a d  A/S kom det t i l  enighet o m  a t  sonaren  burde b r inges  i 
en bed re  funksjonell s tand f Ø r  en v idere  test ing i p rak t i sk  f i sker i .  
Det ble da også  a rbe ide t  in tenst  m e d  det te ,  m e n  e t t e r  a t  ve r t ika l -  
gyroen ble  r e t u r n e r t  f r a  England,  f r emde l e s  noe us tabi l ,  og da 
S imrad  A/S f ra råde t  fo r t sa t t e  og mul igens  sjansebetonte f o r s ~ k ,  
b le  v ider  e utproving stoppet innti l  den nØdvendige og fullstendige 
utbedring v a r  bl i t t  fore ta t t .  NordsjØtoktet b le  de r fo r  avlys t ,  m e n  
den gjenstående avsa t t e  t id ble b ruk t  t i l  p rog rammer ingsa rbe ide .  
Man fore tok i det te  t i d s r o m  f l e r e  m ind re  tokt på Byfjorden hvor  
m a n  t e s t e t  SSD mot  e t  tauet  mål .  
4. Videre  p r ~ v i n g  under  p rak t i sk  f iske  
"Havdrøn" gikk den 24.  juli f r a  Bergen t i l  N o r d s j ~ e n  og Shetland 
fo r  u t p r ~ v i n g  a v  sonaren  på  makre l l f o r ekoms te~ r .  
I tiden f r e m  t i l  10. august  ble det  a rbe ide t  på fel tene nord  fo r  Muckle 
Flugga ved Shetland og på Vikingbanken. F i ske t  på  de  respekt ive  
fe l tene  v a r  hele  t iden mege t  slakt .  De f les te  fangstene som ble 
fanget v a r  he s t emakre l l  ofte iblandet vanlig mak re l l .  B a r e  endel  
m ind re  fangster  v a r  r e n  m a k r e l l  e l l e r  også  sild. 
Da he s t emakre l l  s t o r t  se t t  v a r  det enes te  f i skes lag å finne, ole 
det  for  en s t o r  del a rbe ide t  med  denne som søke-  og fangstobjekt. 
Hes t emakre l l  e r  akust isk  se t t  et langt bed re  m å l  enn vanlig mak re l l  
( t a rge t  s t rength  a v  enkeltfj  -k  må l t  t i l  ca. -34  dB  mot  vanlig mak re l l  
ca.  -41 dB). Dette stØtter også den vanlige oppfatning hos  f i skere ,  
Atferdsmess ig  sk i l l e r  he s t emakre l l  seg f r a  vanlig makre l l  i 
det den s to r t  se t t  e r  langt m e r e  i bevegelse og som fangst-  
objekt der for  også  langt vanskel igere .  Disse  forhold gjør  a t  
de observas joner  s o m  e r  g jor t  under  a rbe ide  m e d  dette f iske-  
slag ikke a l l t id  d i rek te  kan ove r fø re s  t i l  også  å gjelde for 
vanlig makre l l .  
Arbeid sprosedyren  gikk generel t  ut på å le i te  opp en s t im med 
SU-sonaren,  gå m e d  fartøyet  t i l s t rekkel ig  n s r  s t imen t i l  å 
bruke SSD (100 - 300 m ) ,  s i r k l e  rundt og danne seg e t  inntrykk 
a v  mengde,  posis jon,  a t fe rd  og fiskeslag.  A v  og t i l  gikk man  
over  s t imen  med  ekkoloddet fo r  å s e  på dybdeutstrekningen,  
e l l e r  basbåten ble sa t t  ut for  å foreta  en m e r e  nøyaktig o b s e r -  
vasjon. Hele t iden ble de in formas joner  m a n  fikk f r a  SSD 
sammenl ignet  m e d  det  man  kunne o b s e r v e r e  m e d  SU. 
D e s s v e r r e  va r  det svær t  slakt  på  feltet i denne per ioden,  og b a r e  
ganske få s t i m e r  ble r e g i s t r e r t .  Det ble f r a  f iskerisakkyndig 
hold (P. ~ i e )  gitt  ut trykk for betydelig forbedring i SSD1s funk- 
s joner  under prøveper ioden,  men  a t  det f r emde le s  var  ting som 
må t t e  r e t t e s  opp. Det ble unders t reke t  igjen a t  stabil i teten på 
bevegelsesvektoren f r emde le s  va r  for uti lstrekkelig t i l  a t  man  
kunne godkjenne den helt  i p rak t i sk  f isker i .  P resen tas jonen  a v  
ekko var  he l le r  ikke god nok. Sarrlig gjaldt dette for  tydeligheten 
n å r  observatØren stod i noen avstand f r a  sk j e rmen  ( r e f l ekse r ,  
dår l ig  kont ras t ) .  
I lØpet a v  toktet ble det ia l t  utfØrt El snurpekast  hvorav 6 ga fangst  
(opptil 800 hl. hes temakre l l /makre l l ,  150 hl si ld) .  Under de fø r s t e  
kas t  g jorde m a n  også  bruk a v  let tbåt  for  å få en di rekte  s a m m e n -  
ligning a v  observasjonsdata .  Observasjon a v  s t imen  med sonar  
under  kastingen v a r  b a r e  mulig inntil  far tøyet  s lo  bakk. F ø r s t  
n å r  propel len (og sidepropellene) ble stoppet v a r  det igjen mulig 
å få kontakt med  s t imen  inne i nota. SU-sonaren arbeidet  som 
oftest atskil l ig l eng re  uten luf tproblemer ,  noe som e t te r  a l t  å dF)mme. 
skyldtes en gunst igere  p lasse r ing  lengre  f r e m  under fartøyet .  En 
uheldig effekt a v  luft under fartøyet  var  også  a t  dopplerloggen 
ofte løp helt ukontrol ler t  s l ik a t  fartøyet  a l t  i  ett  forsvant ut av  
sk je rmen .  Dette kunne l ikevel  h indres  ved å koble ut doppler-  
loggen fullstendig. 
Oppleiting a v  en s t i m  i en not ved hjelp a v  sonar  e r  ofte 
vanskelig. A v s ~ k i n ~ s o m r å d e t  kan romlig  se t t ,  bli meget 
s t o r t  og s t imene  e r  oftest  sk r emt  og beveger  seg med  s to r  
fa r t .  Slik søkefunksjonen for SSD (manuel t )  e r  lagt  opp, e r  
denne oppgave ofte betydelig m e r e  t idkrevende og t i ldels  
vanskel igere  enn med  en vanlig sonar .  Integrasjonsruti i ien med-  
f ~ r e r  a t  t i l t  og peiling bør  holdes mins t  4 sek .  ( 4  ping) for å 
s i k r e  en presen tas jon  a v  e t  ekko pg sk j e rmen ,  og dette r e d u s e r e r  
den effektive s ~ k e h a s t i g h e t  vesentlig. Den forv i r r ing  som opp- 
s t å r  ved a t  e t  ekko ofte b l i r  p r e sen t e r t  på sk j e rmen  i begge 
y t t e r s t r å l ene  m e n s  s t imen befinner seg på den ene siden,  h a r  
en lignende effekt. E t t e r  a t  en s t im  va r  loka l i se r t  i nota kunne 
"automatisk f ~ l g i n g "  a v  s t imen  m e d  SSD kobles ,  og sonaren  
hadde da s o m  rege l  ingen prob lem m e d  å følge s t imen.  
Under de mange forsøk m e d  "automat isk  fØlgingI1 a v  s t imen  
utenom kastingen var  den t id l igere  omtal te  "misting" a v  s t imen  
stadig en vanlig hendelse  også  under dette toktet.  Ved s t i m e r  
som s t å r  h ~ y t  mot  overflaten vil overflateekko ofte skape vanskelig- 
h e t e r  n å r  et ver t ikalsni t t  t a e s .  På  t r o s s  a v  mange ans t r enge l s e r  
m e d  programmodif ikas joner  ( f .  eks.  utkutting a v  ove r f l a t e s t r å l e r ,  
symmet r i sk  utkutting a v  s t r å l e r ,  veiing a v  s t r å l e r  o. l. ) lyktes  
det ikke helt  å overvinne dette problem.  T i l svarende  vanskelig - 
he t e r  opps tå r  n å r  s t imen s t å r  ned mot  bunn. "Misting" fo r ekommer  
også  a v  og t i l  n å r  kontaktene e r  nær  opptil f a r t ~ y e t  og s t å r  dypt. 
Båtens  bevegelse  og eventuelle dreining f ø r e r  da t i l  a t  sona r -  
peilingen b l i r  "hengende e t ter" ,  d. v. s .  a t  oppdateringen a v  t i l t  
og peiling ikke sk je r  hurt ig nok. Vesentl igst  e r  l ikevel  de  t i l -  
f e l l e r  d e r  en kontakt "mis tes"  n å r  t i l ten  b l i r  sa t t  fei l  e t t e r  en full-  
før t  s e r i e  ver t ikalsni t t .  Dette b h d d  e r  t id l igere  diskuter t  og be -  
r o r  e t t e r  a l t  å dømme på feil informasjon t i l  regnemaskinen o m  
ekko f r a  de respekt ive  l yds t r å l e r .  
Toktet  ble avbrut t  den 10. august  for  demonstras jon a v  SSD ved 
F i s k e r i m e s  sen i Trondheim.  Da det i  tillegg gikk med  noe t i l  
f o r e s l å t t e  p r o g r a m m o d i f i k a s j o n e r  kunne toktet  f ~ r s t  t a  t i l  ig jen  
den 25. august .  Det  b le  s e n e r e  k l a r t  a t  avbruddet  t i d s m e s s i g  
hadde v æ r t  m e g e t  uheldig ide t  s e s o n g e n s  e n e  gode oppsving i  
f i ske t  net topp v a r  på denne tid. 
De p r o g r a m m o d i f i k a s j o n e r  s o m  ble  fo re ta t t ,  gjaldt  i f ~ r s t e  r ekke  
e t  f o r s ø k  på å omgå  de vanske l ighe te r  s o m  fe i l  i n f o r m a s  jo11 fi-n 
ve r t ika l sn i t t  ofte s y n e s  å i n t r o d u s e r e ,  ved å l a  den h o r i s ~ r i t n l e  
s t r å l ev i f t e  "scanne"  vekse lv i s  opp og ned.  D e r n e s t  f o ~  soLte en 
å n y t t i g g j ~ r e  seg  på en  b e d r e  m å t e  den  in fo rmas jon  s o m  l i g g e r  i 
den l a n g s o m m e  forflytning a v  tyngdepunktet på  s k j e r m e n  ved å 
s t r e k e  opp forf lytningen o v e r  s a m m e  t idspe r iode  s o m  den t id  
f a r t ~ y b a n e n  v i s e s ,  De t t e  g i r  b e d r e  mul ighet  t i l  f .  eks .  å r e g i -  
s t r e r e  a t f e r d  hos  s t i m e r  s o m  p å v i r k e s  a v  f a r t ~ y e t s  bevege l se .  
E n  Økt s tabi l i te t  på  bevege l sesvek to ren  b le  også  for  sØkt oppnådd 
ved å ~ k e  an ta l l  ping s o m  denne m i d l e s  u tover  f r a  10 t i l  15 ping. 
I l l u s t r a s j o n e r  a v  typ i ske  s i t u a s j o n e r  under  f o r s ~ k e n e  e r  v i s t  på  
F i g .  4 og 5 i Appendiks I. 
D e t . b l e  i lØpet a v  tokte t  god anledning t i l  å s t u d e r e  funksjonen a v  
SSD både m e d  det  t id l ige re  p r o g r a m  ( m e d  ve r t ika l sn i t t )  og m e d  
det  e t t e r h v e r t  b e d r e  utviklede " scann ingprogram" .  De t  kunne da 
b l i  a r b e i d e t  opptil  en h e l  dag m e d  en  og s a m m e  s t i m  h v o r  m a n  
fikk t e s t e t  ut f l e r e  p r o g r a m m o d i f i k a s j o n e r  u n d e r  e l l e r s  he l t  l i k e  
forhold.  
"Scanning" b le  forsØkt i f l e r e  v a r i a n t e r ,  og m a n  ble  t i l  s lu t t  
s t ående  ved et p r o g r a m  d e r  s t r å l ev i f t en ,  e t t e r  a t  en  kontakt  e r  
pe i le t  inn manue l t ,  begynner  en  sak te  kont inuer l ig  glidning opp 
e l l e r  ned ( c a .  3 /4  g r a d  p r .  ping).  Det te  s k j e r  uavhengig a v  o m  
4 p ings  in teg ras jonen  s tadig  e r  i b r u k  da de t t e  ikke s y n e s  å i n -  
f lue re  vesent l ig  på  p r e s e n t a s j o n e n  a v  ekko på s k j e r m e n .  E t t e r  - 
h v e r t  s o m  t i l ten  e n d r e s  f å r  r egnemask inen  IØpende i n f o r m a s j o n  
o m  uts t rekningen på m å l e t  ( e l l e r  eventuel t  også  o m  in tens i te te i l  
på m å l e t s  ekko)  rnålt  i  m i d t s t r å l e n e .  Ved å t e s t e  de t te  m o t  den 
o b s e r v e r t e  m a k s i m u m s u t s t r e k n i n g  f3r m a n  e t  va lgbar t  k r i t e r i u m  
på n d r  "scanningen" bø r  snu e t t e r  å ha Itomrnet t i l  kanten a v  
inålet  (i. eks. på 50% a v  m a k ~ i i n u m c u t s t r e k n i n ~ ) .  Ved hjelp 
a v  tiltvinkel og avstand t i l  rnålet be regnes  overkant og under -  
kant a v  s t imen ,  og dette v i ses  på sk je rmen .  Angivelser a\. 
beregnete  ve rd i e r  ble kon t ro l le r t  ved å gå ut m e d  basbåten og 
obse rve re  s t imens  posis jon di rekte  ved hjelp a v  ekkoloddet. 
t Nøyaktigheten syntes h e r  å v E r e  meget  god ( -  5 m på overkant 
og 1 10 m på underkant) .  Det bør  innskytes  a t  underkant a v  en 
s t i m  r e g i s t r e r t  på ekkolodd oftest  mege t  vanskelig kan besteizlimes 
da e t t e r s lepe t  vil m a s k e r e  en s l ik  observasjon.  Overkant a v  en 
s t im  vil også  ofte bli gitt  m e d  en v i s s  g r a d  a v  us ikkerhet  på grunn 
a v  vanskeligheten med  å t ref fe  s t imen  hel t  noyaktig. Yt ter l igere  
forsøk på å fo rbedre  nøyaktigheten på det t e s tk r i t e r i um som e r  a n -  
vendt for å s t y r e  vendingen a v  "scanningen", ble ikke gjor t ,  men  
nøyaktigheten på  dybdeangivelsen på sk j e rmen  bør  kunne fo rbedres  
y t te r l ige re .  
Det t id l igere  nevnte p rob lem m e d  overfalteekko og bunnekko gjorde 
seg  imid le r t id  også  gjeldene ved bruk  a v  "scanning". Likeledes  
v a r  stabil i teten på bevegelsesvektoren ikke bedre  enn t id l igere  
( s n a r e r e  dår l ige re ) .  Det syntes  l ikevel  å finnes mul igheter  for  
å r e d u s e r e  d i s s e  ulempene betrakte l ig  ved progremmodi f i se r ing  
( f .  eks .  kvadratberegning angit t  e t t e r  s t imens  utstrekning).  
E t  snurpekas t  ga 750 hl  he s t emakre l l  i fangst. Da det under  kas te t  
ikke ble nødvendig m e d  seerlig bakking, va r  sonarforholdene gode,  
og observas joner  m e d  SSD og m e d  SU v a r  meget  vellykket. Li t t  
p rob l emer  va r  det også denne gang m e d  å finne s t imen ,  men 
in t e r e s san t  va r  det å kunne obse rve re  foruten s t imen  også  se lve  
nota uten a t  dette skapte p rob l emer  for  sonaren  m e d  diskr iminer ing 
me l lom s t i m  og not. 
Teknisk funksjonerte SSD-systemet  under begge toktene t i l  Nord- 
s joen-Shetland uten saerlige p rob l emer ,  og utprøvingen kunne de r  - 
for  denne gang foregå uten avbrekk.  Det var  t i ldels  god anledning 
t i l  å t e s t e  u t s ty re t  under var ie rende  fiskeforhold. 
" H a v d r ~ n "  r e t u r n e r t e  t i l  Bergen e t t e r  endt tokt den 6.  sep tember .  
OPPSUMMERING OG KONKLUSJONER 
Bakgrunn for  F i ske r id i r ek to ra t e t s  engasjement  i pros jekte t  var, 
s o m  nevnt innledningsvis,  å få belys t  de mul igheter  som sys temet  
vil ha innen f i sker i ,  spes ie l t  i ringnotfiske. Videre  var  det å 
vurde re  hvordan sys temet  e r  egnet t i l  undersøke lse r  a v  fo r sk -  
n ingsmessig  a r t .  Konklusjoner i d i s s e  s p ø r s m å l  vil h e r  fø rs t  
og f r e m s t  må t t e  bl i  b a s e r t  på oppfatninger o m  sona r sys t eme t s  
funksjonelle s ta tus  i dag. Eventuelle nødvendige endr inger  i 
funks jonsprogram e l l e r  ins t rumente r ing  vil b a r e  antydningsvis 
bli berprrt i denne rapport .  
SSD i f i ske r i  
F o r  ringnotfi ske l igger  SSD - sys t eme t s  vesentl ige fordel  f r emfo r  
konvensjonelt ut s t y r  i muligheten t i l  en ganske m e r e  overs ikt l ig  
p resen tas jon  a v  fang stsi tuasjonen.  Anskueliggjørelsen a v  posis jon 
og eventuell forflytning a v  f isk ,  fartØy og redskap  på en "f jernsyns-  
sk j e rm"  r e p r e s e n t e r e r  en Ønskesituas jon, og det te  h a r  også  vær t  
en  uttrykt  oppfatning hos  de a l l e r  f les te  a v  de mange  f i ske re  s o m  
h a r  fått system& p re sen t e r t .  Den mulighet  sys temet  g i r  f o r  ove r -  
flødiggjøring a v  basbåt  b l i r  t i l lagt  s t o r  betydning. Det s a m m e  
b l i r  ut trykt  o m  den evne sonaren  h a r  t i l  å "låse" seg på  en sona r -  
kontakt, noe s o m  forenkler  basens  a rbe id  vesentl ig.  
Gjennom de e r f a r i nge r  m a n  e t t e rhve r t  h a r  fått under  utprØvingen, 
e r  det l ikevel  kommet  f r e m  vesentl ige momen te r  som synes å 
vise  a t  de  ovennevnte mul igheter  ikke e r  godt nok utnyttet.  
Det f ø r s t e  vesentl ige moment  i denne sammenheng gje lder  se lve  
presentas jonen a v  en sonarkontakt  på  da task je rmen .  Det visuelle 
bildet  a v  e t  sona rmå l  sl ik det p r e s e n t e r e s  på sk j e rmen ,  kan ikke 
s i e s  å f r emkomme m e d  t i l s t rekkel ig  tydelighet ,  i s s r  e r  det te  
s jenerende under  dagslysforhold.  Dette e r  et s p ~ r s m å l  både o m  
ut i ls t rekkel ig  bi l ledkontras t  og en nødvendig tydel igere  opptegning 
a v  ekko. De re la t iv t  sma le  l in je r  s o m  tegnes  på da task je rmen  
g j ~ r  det også  vanskelig å oppfatte var ie rende  in tensi te t  langs  en 
s t r å l e ,  og inntrykk a v  dimensjon og o m r i s s  a v  et m å l  e r  vanskelig 
å få uten en opptrukket kontur e l l e r  eventuelt en s tØrre  g r ad  a v  
ekkout fylling ( b r e d e r e  s t r å l e r ) .  
Slik sonar  sys temet  e r  bygget opp, vil det al l t id måt te  fo rekomme 
g r a d e r  a v  fortegning på da task je rmen  a v  forholdet me l lom lengde 
og bredde i s t imene.  N å r  man  oppfatter  s t r å l ene  på  sk j e rmen  s o m  
tve r r sn i t t  gjennom s t i m e r  og a v  dette visuelt  fo res t i l l e r  seg o m -  
r i s s e t  a v  s t imene,  kan det v i ses  geomet r i sk  a t  bredden sys temat i sk  
vil bl i  s t ø r r e  enn lengden (e l l ipse form) .  F o r  s t i m e r  m e d  t v e r r -  
snit t  s t o r r e  enn 1 s t rå lebredde  (ca .  10 m på 100 m avstand)  og hvor  
m a n  samtidig  t a r  hensyn t i l  unØyaktigheten under be s t emmel sen  
a v  s t imens  tyngdepunkt (i p r a k s i s  t 1/4-1/2 s i rå lebredde) ,  vil 
fortegningen i e t  middel være  ca .  1/3 fo r  s t o r  bredde.  
Ved den t i lsynelatende overhør ing (akust isk  el. e lek t r i sk)  s o m  
e k s i s t e r e r  i sys temet  i dag,  vil m å l  m e d  re la t iv t  l i ten  lengde-  
utstrekning meget  ofte fortone seg å være  t i l s tede i a l l e  s t r å l e r ,  
noe s o m  øker  den nevnte fortegning betydelig. Dette k o m m e r  
k l a r e s t  f r e m  n å r  s t rå levif ten legges  l i t t  i overkant e l l e r  i under -  
kant a v  s t imen.  Mens lengdeutstrekningen naturl ig nok da vil 
av ta ,  øker  der imot  som oftest bredden.  Denne ukontrol ler te  og 
var ie rende  g r ad  a v  fortegning e r  mege t  s jenerende og bø r  under -  
søkes nøyere .  
Viktig for  en forbedret  p resen tas jon  e r  også  en fo rbedre t  a v s t a n d s -  
angivelse  mel lom far tøy og s t im,  Da skalaen på  sk j e rmen  mangle r  
l y s ,  e r  denne l i te  tydelig og i t i l legg kan en noenlunde nøyaktig 
avstandsmål ing b a r e  g jø r e s  langs  aksene.  
Av vesentl ig betydning for  en f i sker  under bedømming a v  fangst-  
si tuasjonen e r  informasjon o m  s t imens  bevegelses  retning og f a r t .  
SSD v i s e r  s t imens  hast ighetsvektor  automat isk  og kontinuerl ig på 
da task je rmen ,  og r e p r e s e n t e r e r  m e d  dette noe helt  nytt for  en 
f i skesonar .  I s a m s v a r  med  u t ta le l se r  f r a  sakkyndig hold a n s e e s  
bevegelsesvektoren som en vesentl ig nyvinning, men  e r  i dag ikke 
s tabi l  nok t i l  a t  fullgod nytte kan g jø r e s  a v  denne meget  
e s  sens ie l l e  informasjon.  
Typisk for  bevegelsesvektoren e r  a t  den kan ha god s tabi l i te t  
(< t lo0 "s lengH)  i en per iode for  s å  i nes te  øyeblikk å v a r i e r e  
betydelig både i retning og s t ø r r e l s e .  Det e r  s e l v f ~ l g e l i g  
vanskelig å avgjøre  hvor  ofte dette kan være  i s a m s v a r  m e d  en 
s t i m s  bevegelse ,  men  hovedinntrykket e r  a t  å r s a k e n  skyldes 
fei l  informasjon f r a  sonaren  o m  forflytning a v  s t imens  tyngde- 
punkt. Dette vil bl i  d iskuter t  m e r e  s ene re .  E t  nødvendig k r a v  
t o  t i l  s tabi l i te t  e r  t ro l ig  a v  s t ø r r e l s e s o r d e n  - 15 for retning og 
t 1/4 knop i fa r t .  Følsomheten for  forandring i en s t i m s  
bevegelsesre tning bØr he l l e r  ikke v z r e  då.rligere enn den s o m  
fås  ved midling over  10 ping ! ca .  10 sek .  ) .  
E t  genere l t  inntrykk h a r  v z r t  a t  SSD-sonaren i seg  s e lv  e r  noe 
svak i forhold t i l  det m a n  burde  forvente.  Den angit te maks ima le  
rekkevidde,  500 m for  e t  m å l  m e d  t a rge t  s t rength  = - 15 dB, kunne 
a l d r i  nåe s  m e d  f i ske s t imer  som mål .  Dette t i l  t r o s s  for  a t  et 
r e la t iv t  vanlig m å l  s o m  en s t im  m e d  hes temakre l l  (500 - 1000 hl)  
vil ha en t a rge t  s t rength  12-15 dB høyere .  
De ovennevnte anmerkninger  kan i s t o r  g r ad  k a r a k t e r i s e r e s  s o m  
ufullkommenheter i funksjoneringen a v  sys temet .  Det e r  f .  eks .  
a l l t id  mulig re la t iv t  r a s k t  å få et godt inntrykk a v  en s t i m s  
bevegelse  ved å fØlge tyngdepunktets forflytning (angit t  hver t  4. 
ping) idet  dette b l i r  s t r eke t  opp på sk j e rmen  i en per iode på he le  
6 minut te r .  Ved å s i rk l e  rundt s t imen ,  noe s o m  of tes t  a l l t id  
g j ø r e s ,  vil man  e t t e r  kor t  t id også  få e t  b rukbar t  inntrykk a v  
s t imens  dimensjon.  I tillegg kan ang is ,  n å r  " scanning" b rukes ,  
s t imens  ver t ikale  utstrekning og s t imens  dybdeposisjon med  
full t  t i l s t rekkel ig  nøyaktighet. 
Den genere l le  konklusjon man kan t r ekke  om bruken a v  SSD i 
f i s k e r i  sammenl ignet  m e d  en konvensjonell sonar  e r  a t  SSD p r .  
i dag g i r  let t  t i lgjengelige in formas joner  som i n ~ y a k t i g h e t  e r  i 
overkant  a v  det  en  m e g e t  dyktig s o n a r o p e r a t ø r  k l a r e r  m e d  kon-  
vens jonel l t  ut s t y r .  I t i l legg h a r  s y s t e m e t  innebygget  funksjoner  
s o m  f o r e n k l e r  og l e t t e r  en s o n a r o p e r a t ø r  s  a r b e i d e  vesent l ig .  
SSD i forskning 
E n  t i l  s v a r e n d e  vurde r ing  a v  SSD' s  mulighe.te r innen forskning vil  
f a l l e  enda vanske l ige re  på g runn  a v  den nevnte  uful lkomne funksjo-  
ne r ing .  I enda s t e r k e r e  g r a d  vil  det  h e r  s t i l l e s  k r a v  t i l  a t  s y -  
s t e m e t s  b e s t  mul ige  oppløsningsevne ved p r e s e n t a s j o n  a v  e t  m å l  
e r  utnyttet.  SSD h a r  d e m o n s t r e r t  en  m e g e t  fordelakt ig  evne  t i l  
å kunne holde fas t  ved e t  m å l  og å fØlge det te  o v e r  e t  l e n g r e  t i d s -  
r o m .  Det te  e r  nytt ig t i l  b r u k  f. eks .  f o r  s t u d i e r  o v e r  f i s k s  v e r t i -  
k a l e  vandr inger  og l ignende m e r  langsomtgående b e v e g e l s e r .  N å r  
det  d e r i m o t  e r  ønskelig m e d  o b s e r v a s j o n e r  a v  m e r e  momentane  
a t f e r d s f o r a n d r i n g e r  s t i l l e s  det  betydelig s t ø r r e  k r a v  t i l  en  o b s e r  - 
v a s  jonsteknikks evne  t i l  de ta l j in fo rmas  jon. 
Slik SSD's funksjon e r  i dag ,  g i r  de 6 opera t ive  s t r å l e r  ikke  seerlige 
m u l i g h e t e r  fo r  i n f o r m a s j o n  a v  f .  eks .  s t i m f o r m e r  og eventuel le  
f o r a n d r i n g e r  i s l ike .  I seerdeleshet  e r  de t te  vanskel ig  ved en  
v a r i e r e n d e  b i l ledfor tegning,  og ved den overhør ing  m e l l o m  kana lene  
s o m  ofte e k s i s t e r e r  e r  e n  s l ik  oppgave ganske  umulig.  
S o n a r s y s t e m e t  g i r  t o  va lgmul igheter  f o r  obse rvas jons tekn ikk  f o r  
s t u d i e r  a v  e t  m å l  og d e t s  bevege l se ,  enten  ved "au tomat i sk  følging" 
e l l e r  ved "manuel l"  bet jening a v  pei l ing og t i l t .  Ved "manuell"  
bet jening vil  det  v æ r e  Ønskelig å "se"  e t  m å l s  forf lytning g jennom 
s t r å l e n e  b e s t  mul ig .  Sl ike o b s e r v a s j o n e r  e r  b e g r e n s e t  a v  det  
forhold  a t  e t  m å l  s o m  fo r f ly t t e r  seg  på  t v e r s  a v  l y d s t r å l e n e  m e d  
2 knops  f a r t  (vanlig s t imbevege l se )  i en  avs tand  a v  f .  e k s .  150 m 
vil b ruke  c a .  15 s e k .  f r a  de t  f ø r s t  b l e  s e t t  i  en  s t r å l e  t i l  det  vil 
v i s e s  i  n a b o s t r å l e n .  Den anvendte  ping -ping i n t e g r a s j o n ,  s o m  
h a r  v is t  seg  nyttig ved deteks jon a v  svake  og u r e g e l m e s s i g e  ekko,  
e r  ugunst ig ved denne type a t f e r d s s t u d i e r  da d a t a s k j e r m e n  b a r e  
vil o p p d a t e r e s  fo r  h v e r t  4. ping. Måle t  vil  da t i l syne la tende  f lyt te  
seg  i r e l a t iv t  s t o r e ' s p r a n g .  E n  "glidende" ping-ping i n t e g r a s j o n  
ville for dette f o rmå l  være  langt å fo re t rekke .  Med dette kan 
noe ny informasjon p r e s e n t e r e s  for  hver t  ping. 
Ved "automat isk  følging" o b s e r v e r e s  forflytningen a v  s t imens  
tyngdepunkt og bevegelse  svektoren.  Var ie rende  s tabi l i te t  på  
bevegelsesvektoren e r  t id l igere  nevnt,  men  e t  vesentl ig punkt 
e r  sannsynligheten fo r  a t  dette kanskje  e r  i s a m s v a r  m e d  en 
s t i m s  typiske bevegelse.  
Et tungtveiende a rgument  mot  en sl ik forklar ing e r  observas joner  
a v  tyngdepunktets forflytning f r a  ping t i l  ping. Ved å s tudere  
dette i deta l j  f inner man  a t  se lv  o m  det kan vaere en k l a r  hoved- 
retning for  forflytningen, e r  det ofte re la t iv t  s t o r e  posis jons-  
var ias joner  ( av  s t ø r r e l s e so rden  : 1/2 s t rå lebredde) .  D i s se  fo r -  
flytninger kan  ofte i et t  sekund e l l e r  to endog skje  i en retning 
motsa t t  hovedforflytningen. Det e r  ganske usannsynlig a t  dette 
skyldes a t  f isken g jør  helomvending i e t t  sekund e l l e r  to ,  og kan 
der for  b a r e  f r emkomme som et  resu l ta t  a v  u n ~ y a k t i g  informasjon 
o m  s t imens  bevegelse  gitt  t i l  regnemaskinen.  
I regnemaskinen b l i r  det fore ta t t  en ma tema t i sk  behandling i f o r m  
a v  en 10 (under  s i s t e  tokt 15) pings midling a v  vek tore r  for  å for  - 
bedre  stabil i teten n å r  vektoren p r e s e n t e r e s  på sk je rmen .  J o  f l e r e  
ping midlingen s t r ekke r  seg ove r ,  des to  m e r e  stabil  b l i r  den 
p r e sen t e r t e  vektor.  Imidler t id  vil en  s l ik  midling ha virkning 
over for  vektorens  evne t i l  hurt ig å vise  r ee l l e  fo randr inger  i en 
s t ims  bevegelse.  F r a  a t fe rdss tud ie r  på  s t imf i sk  vet vi at f o r -  
andr ing i s v ~ m m e b e v e g e l s e  typisk sk j e r  meget  hur t ig .  All midling 
som i t id s t r ekke r  seg ut over  noen få sekunder vil gi fors inket  
informasjon og utvisking a v  momentane bevegelses  forandr inge r .  
Til  a t fe rdss tud ie r  på f isk e r  det de r fo r  nødvendig a t  midlingstiden 
e r  ko r t e s t  mulig,  Graden a v  u n ~ y a k t i g h e t  i beregningen a v  tyngde- 
punkt sforflytningen vil i  SSD sys temet  være  avgjørende for hvor  
kor t  midling stiden kan g j ~ r e s .  Midling over  10 ping (10 sek.  ) e r  
der for  å betrakte  som en k o m p r o m i s s l ~ s n i n g .  Ved en fo rbedre t  
tyngdepunkt sberegning vil vektor stabil i teten Øke, og midling st iden 
vil t ro l ig  kunne r eduse re s .  
En  t i l svarende reduksjon i midlingstid vil kunne oppnåes m e d  en 
noe hu r t i ge r e  ping-ra te .  Hvis mins t e  ska la -område  ble endret  t i l  
f .  eks .  300x375 m ville dette gitt  et t  hendigere  bil ledformat for 
f .  eks .  r ingnot-fiske og hvor  pingraten burde kunne Økes betydelig. 
Det e r  også  t rol ig  a t  en s t rå levif te  m e d  f .  eks .  10 stk. 4, 5O s t r å l e r  
vi l le gi fo rbedre t  informasjon i denne sammenheng og være  s æ r -  
de les  nyttig. 
Den evne sonarsystemet t r o s s  a l t  h a r  t i l  r e tn ingsbes temmelse  a v  
st i inbevegelse,  vil imid le r t id  kunne vise  seg særde le  s  anvendelig 
t i l  and re  forskningsoppgaver enn a t fe rdss tud ie r .  Ved f .  eks .  å 
sammenl igne bevegelsesre tning med en st irns evne t i l  å gi ekko, 
e r  det t ro l ig  a t  dette vil kunne utnyttes t i l  en m e r  nøyaktig 
mengdebes temmelse  enn det i dag kan  g jø r e s  ved b a r e  å m å l e  
ekkoevnen f r a  en s t im.  D e r s o m  en s l ik  teknikk lykkes ,  vil det 
også  må t t e  få betydelig p rak t i sk  nytte innen f i sker i .  
E n  annen s ide  ved sonar  sy s t eme t  s o m  også h a r  vesentl ig i n t e r e s s e  
for  forskningsformål ,  e r  i hvilken g r a d  dopplerloggen kan nyt tes  
t i l  d i rek te  s t r ~ m m å l i n g e r  , eventuelt også  t i l  beregning a v  be - 
vege lse r  for  enkeltfisk. Det h a r  ikke v z r t  fore ta t t  forsØk for  
s l ike  fo rmå l ,  men  det synes  s o m  o m  dopplerloggens funksjons- 
mul igheter  kan gi mulighet  for dette.  
En  genere l l  konklusjon på  de e r f a r i nge r  m a n  h a r  g jor t  m e d  SSD 
t i l  b ruk  i f isker i forskning m å  bli a t  sonaren  e r  noe mangelfull  t i l  
b ruk  fo r  de ta l j e r te  a t fe rdss tud ie r  på  f isk ,  men  a t  u t s ty re t  kan bli 
mege t  nyttig for  and re  fo rmå l ,  spesie l t  innen Bngstteknisk forskning.  
T i l  s lutt  i denne oppsummering a v  e r f a r i nge r  bør  nevnes et 
s p ø r s m å l  s o m  ofte e r  bl i t t  r e i s t  f r a  f iskerifaglig hold under p røve-  
per ioden.  Dette spø r små l  b e r ~ r e r  i høy g rad  teknisk avanse r t e  
s y s t e m e r s  funksjonsverdi  og gje lder  hvorvidt det  e r  mulig å oppnå 
t i l s t rekkel ig  funksjonsstabil i tet  på u t s ty re t .  Fei l f rekvensen under  
u t p r ~ v i n g e n  kan h e r  synes å ha vær t  noe hØy, men  man  m å  t a  m e d  
i  betraktning a t  det foreliggende u t s ty re t  e r  de fø r s t e  r e su l t a t e r  a v  
e t  forskningsprosjekt  hvor s t o r e  de l e r  a v  u t s ty re t  h a r  l abo ra to r i e -  
model ls tandard.  De,  normal t  se t t ,  m e s t  følsomme komponenter 
som datamaskin og da t a sk j e rm  h a r  fungert fe i l f r i t t  under hele  
utprgvingen.  Det synes  der for  ikke å vaere miljØmessige 
hindr inger  for  a t  moderne  datateknologi t a s  i  bruk ombord  i  
f iskefartØyer . 
SSP r e p r e s e n t e r e r  noe helt  nytt innenfor område t  fangsttekniske 
h je lpemid le r .  Evalueringen h a r  v is t  a t  en  ins t rumente r ing  e t t e r  
de re tningsl in jer  s o m ,  e t t e r  a t  forskningsarbeid  og utproving e r  
avs lu t te t ,  kan t r ekkes  opp for  SSP, vil v T r e  t i l  s t o r  nytte både 
f o r  f i ske r  o g f o r s k e r .  Den h a r  gitt  en u tmerke t  overs ikt  over  hva 
som kan oppnåes ved en sys temat i sk  r e g i s t r e  r ing ,  behandling og 
presen tas jon  a v  s o n a r -  og navigasjonsdata.  
Evaluer ingen h a r  også  gitt  e t  grunnlag fo r  å spes i f i s e r e  og kon- 
s t r u e r e  e t  sy s t em s o m  i h ~ y  g r a d  vil kunne effekt ivisere  både 
prak t i sk  f iske  og f i sker i fo r  skning. 
Systemet  vil gi f i skeren  r a s k e r e  og s i k r e r e  informasjon o m  f iske-  
s t i m e r s  bevegelse og e t  bedre  overblikk enn t id l igere  ove r  fangst-  
si tuasjonen.  F o r s k e r e n  bø r  kunne oppnå en langt bedre  effektivi- 
se r ing  a v  adfe rdss tud ie r  på  f isk  og på  and re  o m r å d e r  innen fangst-  
teknisk forskning.  
A.PPENDIKS 'I. 21. august 1971 
SIMRAD SONAR DA TASKJERM 
Sonar Dataskjerm e r  et  forskningsprosjekt, som h a r  pågått ved 
SIMRAD gjennom de s i s te  t r e  å r .  Prosjektet  har  si t t  utspring i 
behovet for å forbedre den nåværende presentasjon av sonar infor- 
masjon, og det ble i 1967 - 68 formuler t  på følgende måte:  
"Prosjektets  målsetning e r  gjennom forsøk med en 
operativ instrumentering å undersøke om moderne data- 
teknologi med fordel kan anvendes t i l  å behandle sonar-  
og navigasjonsdata under fiskeoperasjoner.  Det vil 
vcere av genere l l  in te resse  gjennom et konkret prosjekt 
å f å  undersøke hva som kan oppnås med systematisk 
reg is t re r ing ,  beregning, lagring og presentasjon av  data. 
Resultatet  av  u i ide r s~ke l sen  vil kunne gi i dee r  og muli- 
gens danne grunnlaget for  en eventuell senere  instru-  
mentutvikling". 
Denne målsetning kan synes vid i sin utforming. Den ble imidlertid 
meget tidlig i prosjektet  konkret iser t  derhen at  de innhentede sonar-  
og navigasjonsdata skulle presenteres  på en da task jerm i fo rm av  et  
oversiktlig undervannskart. 
Norges Teknisk-Naturvitenskapelige Forskningsråd har  helt f r a  s t a r t en  
vist  in te resse  for problemstillingen og har  ytet finansiell støtte t i l  pro- 
sjektet i henhold til de gjeldende reg ler  for  forskningsprosjekter i indu- 
s t r ie l l  regi .  
Prosjektet  e r  nå kommet så  langt a t  den oppbyggede instrumentering e r  
operativ, og de fØrste sjøprøver har  varrt utført. Disse f ~ r s t e  resu l ta -  
t e r  har  innfridd og på v isse  punkter overgått forventningen. I den 
narrmeste tid framover  vil det bli utf Ørt f l e r e  og m e r  real is t iske s jø-  
prØver. De foreløpige resultatene tyder på a t  prosjektet  vil kunne danne 
grunnlag f o r  utvikling av  framtidige instrumenter ,  som bedre enn før t i l -  
f redss t i l le r  de operative krav  innen fglgende anvendelser:  
Fangstfasen i snurpefisket 
Studie av fiskens atferd 
Kartlegging a v  havbunnens topografi 
T. Gerhardsen 
(s ign.  ) 
Adm. d i r .  
BEHOVET FOR EN BEDRE PRESENTASJON AV SONAR INFORMASJON 
Der  forel igger  i dag en lang rekke sonar  appa ra t e r  som e r  kons t rue r t  
f o r  å gi informasjon o m  f i skes t imer  og and re  m å l  i havet. Ved et  kon- 
vensjonelt " search  light" sonar  anlegg finnes avstand og peiling t i l  e t  
ref lekterende m å l  ved å sende ut en ko r t  lydpuls i en bes temt  retning 
og må le  pulsens gangtid f r a m  og tilbake. A.vstanden t i l  måle t  v i ses  
g j e rne  s o m  avstanden mel lom e t  sendemerke  og e t  ekkomerke på en 
såkal t  ekkoskr iver ,  og peilingen v i s e s  s o m  svingerens  (antennens) 
peiling re la t ivt  t i l  fartØyets baug e l l e r  t i l  kompass  peiling. Ut f ra  
d i s se  informasjoner  skal  b rukeren  selv  danne seg et  bilde av  under-  
vannssituasjonen, noe s o m  i p raks i s  kan v e r e  meget  vanskelig. 
Hensikten med  sonar  da t a sk j e rm e r  å gi en m e r  overs ikt l ig  og l e t t e r e  
anskuelig presentas jon av sona r -  og navigasjonsdata i f o r m  av  et  under -  
vanns k a r t .  
INSTRUMENTERING FOR FORSKNINGSPROS JEKTET SONAR DA TA SKJERM 
Instrumenteringen bes tår  av f i r e  hovedenheter: 
- en multibeam sonar som gir informasjon (avstand og 
peiling) om fiskeforekomster og andre undervannsmål. 
- en navigasjonsenhet som angir hvor f a r t ~ y e t  selv e r  
og hvordan det beveger seg 
- en siffer regnemaskin som behandler de innhentede 
sonar-  og navigasjonsdata og p resen te re r  dem på 
- en dataskjerm 
Sonar 
Sonaren e r  delvis ny-utviklet for  dette prosjektet  og kjennetegnes s o m  
en multibeam sonar.  Det betyr a t  ekko f r a  de t i l s t e d e v ~ r e n d e  må l  r e -  
g i s t r e re s  i en el ler  f le re  av t i  x) simultane lyds t rå le r .  Hver s t r å l e  
må le r  6  x 6 " .  De t i  s t rå lene danner en vifte, som totalt må le r  6 0 "  i 
horisontalplanet og 6 "  i vertikalplanet. Denne strålevifte kan "tiltes" 
helt ned ti l  90" ved å "tilte" svingeren mekanisk, og den kan ved elek- 
4- 
tronisk omkopling v r i s  90 O s å  de t i  s t r å l e r  bl i r  stående vertikalt  over  
hverandre.  På denne måte kan det dannes enten et horisontalt  snitt,  
eventuelt et skråski l t  "horisontalt" snitt,  e l le r  et vertikalt  snit t  i 
s j ~ e n .  Svingeren kan dre ies  mekanisk. Stråleviften kan således inn 
s t i l les  i en hvilken som helst  retning. d *' g 
Svingeren e r  s tabi l iser t  mot fartØyets rul le-  og stampebevegelser.  
Sonarens arbeidsfrekvens e r  38 kHz og rekkevidden e r  500 m mot e n -  
liten fiskestim (Target  strength + 15 dB). 
x) Kun 6  av de 10 s t rålene e r  for tiden operative. 
Sonaren e r  med  de s m a l e  s t r å l e r  og mul t ibeamprinsippet  spesie l t  egnet  
f o r  narrkontakt og deta l js tudier .  
Un nzermere beskr ive l se  f innes i S imrad  in te rn  rappor t  n r .  121 -1970 
Navigasjonsenhet 
Navigasjonsenheten b e s t å r  a v  en dopplerlogg og et gyrokompass .  
Dopplerloggen m å l e r  f a r t ~ y e t s  hastighet  i langskips  og t ve r r sk ip s  
retning.  Far t sang ive l sen  e r  b a s e r t  på dopplerforskyvningen i ekko 
s o m  mottas  f r a  f i r e  sma le  l y s s t r å l e r  utsendt i f i r e  re tn inger :  f o r -  
ove r ,  bakover,  s t y rbo rd  og babord s k r å t t  ned mot havbunnen. Ut- 
sendt  lydfrekvens e r  300 kHz. F a r t e n  kan m å l e s  re la t iv  havbunnen 
e l l e r  re la t iv  vannmassene  e t t e r  Ønske. I  s i s t e  t i l fel le benytter  man  
seg  a v  ekko f r a  s m å  o rgan i smer ,  l u f t b l z r e r  og andre  inhomogeni- 
t e t e r ,  s o m  all t id e r  t i l  s tede i sjØen. Ekko fra havbunnen kan be- 
nyttes på dyp ned t i l  200 m .  På s tØrre  dyp e r  ekkoet f r a  vannmassene 
den enes te  valgmulighet. 
I regnemaskinen omregnes  hastighetene f r a  dopplerloggen, langskips 
og t ve r r sk ip s ,  t i l  hast ighetskomponenter i nord-syd og ~ s t - v e s t  r e t -  
ning. Ved å i n t eg re r e  d i s  s e  hastighetskomponenter,  f å r  m a n  f a r  - 
tøyets  posisjon t i l  enhver  t id.  Posis jonen e r  da  angit t  i e t  geografisk 
r e f e r anse sys t em.  NØyaktigheten i posisjonsangivelsen vi l  vcere mege t  
hØy innenfor ko r t e  t i d s rom,  fØrst e t t e r  5-10 min.  v i l  den oppsurnrnerte 
f e i l  overs t ige  f a r t ~ y e t s  egne dimensjoner  (30-40 m). 
Regnemaskin 
Informasjonene f r a  sonar  og navigasjonsutstyr tilfØres en  s i f fe r regne-  
mask in  (NORD 1) med  16.000 o rd  hukommelse .  Regnemaskinen kan 
dessu ten  gi o r d r e r  tilbake t i l  sonaren .  Signalene t i l  og f r a  regnema-  
skinen e r  av  f l e r e  forskje l l ige  typer  og den n ~ d v e n d i g e  "interface" 
b e s t å r  a v  analog/digital ,  digital /analog og digi ta l /synchro omfo rmere .  
De  t i  sonar  s t r å l e r  av t a s t e s  i tu r  og orden ved hjelp av  e n  mul t ip lexer ,  
s o m  s t y r e s  a v  regnemaskinen.  
F o r  innlesning a v  p r o g r a m m e r  og for  kommunikasjon med  regnema-  
skinen finnes en hur t ig lese r  for  papirtape og en teletype.  
Eata  skje r m  
Selve da task je rmen  hvor  undervanns s i tuas  jonen skal  v isual ise  r e s ,  
e r  e t  k a t o d e s t r å l e r ~ r  med  e lektosta t isk  X og Y avbøyning, s o m  
s i k r e r  a t  e lektonst rå len rask t  kan br inges  f r a  e t  punkt på sk j e rmen  
t i l  e t  annet .  Forbindelsen f r a  regnemaskinen utgjØres a v  en 
datakanal  s o m  he le  tiden sØrger for å oppdatere sk j e rmen  med  
punkter og l i n j e r ,  s o m  e r  l ag re t  i en egen del  a v  regnemaskinens  
hukommelse .  
Bildet b l i r  på  denne må te  oppdatert  c a .  30 ganger  i sekundet,  
hvilket e r  t i l s t rekkel ig  t i l  å s i k r e  e t  f l immer f r i t t  bilde. 
Bildet e r  in tensi te tsmoduler t  s l ik  a t  kraf t ige  ekko l y s e r  s t e r k e r e  
enn svake ekko. 
DET PRESENTERTE BILDE 
M.ed den valgte ins t rumente r ing  vil  mange forskje l l ig  a r t ede  opp- 
gaver  kunne l ~ s e s  ved hjelp a v  forskje l l ige  r egnemask inp rog rammer .  
Med den foreliggende p rog rams t r a t eg i  tegnes  fØlgende bilde på 
sk je rmen:  X) 
FartØyet 
Sonar  ekko 
FartØyets posis jon og k u r s  angis  på sk j e rmen  
ved e t  enkelt båtsymbol .  Nå r  anlegget s l å s  
på ,  p l a s s e r e s  båtsymbolet  mid t  på sk je rmen .  
De re t t e r  forf ly t tes  det i ove rens s t emmel se  
m e d  data f r a  navigasjonsenheten.  F a r t ~ y e t s  
bane gjennom de s i s t e  s eks  minut te r  f r amv i se s  
på  sk j e rmen .  
E t  hve r t  punkt i sjØen, s o m  g i r  opphav t i l  
ekko, r e p r e s e n t e r e s  ved et lysende punkt på 
sk j e rmen .  E t  u t s t rak t  m å l  som for  eksempel  
en f i skes t im vil bli v is t  s o m  en punktgruppe. 
( s t r å l e )  
x) F ig .  4 og F ig .  5 v i s e r  eksempler  a v  si tuasjonsbilde på sk je rmen .  
F i s k e s t i m  
St imha s t ighet  
Automat i sk  
stepping 
Automat i sk  
måfølging 
Manuel l  
d r e i i n e  
F o r  å anskue l igg j6 re  bi ldet  a v  en f i s k e s t i m ,  
t egnes  i  t i l legg t i l  punktgruppen dennes  o m -  
r i s s .  X' D e s s u t e n  b l i r  s t i m e n s  tyngdepunkt 
b e r e g n e t  og f r a m v i s t  s o m  en l i ten  s i r k e l .  
S t imens  has t ighe t  b e r e g n e s  ut f r a  tyngde- 
p u n k t e t ~  forf lytning f r a  ping t i l  ping og f r a m -  
v i s e s  på  s k j e r m e n  s o m  en  vek to r  utgående 
f r a  s t i m e n s  tyngdepunkt. 
R e g n e m a s k i n p r o g r a m m e t  g i r  mul ighe t  f o r  
t r e  fo r sk je l l ige  operas jonsmodi :  "AUTO 
S T E P " ,  "AUTO TRACK" og "MANUEL". 
I den f ~ r s t e :  "AUTO S T E P "  vi l  sv ingeren  
s teppe  60°umiddelbar t  f ø  r  h v e r t  "ping". 
På  denne m å t e  dekkes  he le  hor i son ten  b o r t -  
s e t t  f r a  e t  u i n t e r e s s a n t  o m r å d e  a k t e r u t  m e d  
s j e n e r e n d e  kjglvannsekko.  Al le  ekko f r a  
e t  sve ip  f r a m v i s e s  på  s k j e r m e n  samt id ig .  
I denne a n d r e  o p e r a s j o n s m o d u s  "AUTO 
TRACK" s ø r g e r  r egnemask inen  f o r  a t  
s o n a r e n s  s t r å l ev i f t e  t i l  s tadighet  e r  r e t t e t  
m o t  m å l e t  hvordan  det  enn m å t t e  bevege 
s e g ,  hor i son ta l t  e l l e r  ve r t ika l t .  
M å l e t  u tvelges  p å  forhånd a v  opera tØren 
ved h je lp  a v  en  " joys t ick" ,  s o m  s t y r e r  e t  
m å l s ø k e s y m b o l .  p å  s k j e r m e n .  
I denne t r e d j e  o p e r a s j o n s m o d u s  "MANUEL" 
s t y r e s  sv ingerpei l ingen manue l t .  I m o d u s  
"AUTO TRACK" og "MANUEL" f r a m -  
v i s e s  b a r e  sonarekko  f r a  et t  (de t  s i s t e )  ping.  
x)  Det te  e r  utgåt t  a v  p r o g r a m m e t .  
Skala 
Scanning 
modus 
StØrrelsen på det havoi-nrsde s o m  avbildes 
på dataskjerznen kan v a r i e r e s  fra 2 0 0  x 
2 5 0  m t i l  1. 6 0 0  x 2. 0 0 0  nl. 
Sonarkonstruks  jonen g j ~ r  det mulig å danne 
enten e t  hor isonta l t  e l i e r  et vertiicai;: snitt  
i sjØen. D i s se  'co a l t e rna t iver  h a r  11\-e2- sin 
p resen tas jon  på sk je rmen .  1 det  fØrste t i l -  
fel let  f r emv i se s  e i  undervannskar t  i geogral iske  
koord ina te r ,  i det  and re  t i l fel let  e t  vertikal: 
snit t  som inneholder båt symbolet  i skjerrneois 
overkant.  
PROSJEKTETS G JENNOMFØRING 
P r o s j e k t e t  Sonar Datask je rm e r  g j e n n o m f ~ r t  m e d  finansiel l  s tdt te 
f r a  Norges  Teknisk-Naturvitenskapelige Forskn ingsråd  i  o v e r -  
ens s t emmel se  m e d  de gjeldende r eg l e r  for forskningsprosjekter  i 
indus t r i e l l  regi .  Oppbygging a v  ins t rumenter ingen h a r  funnet 
s ted  ved S imrad ,  og pros jek te t  h a r  vsert ledet  a v  S imrad .  På en 
rekke vesentl ige punkter i utviklingen h a r  f l e re  and re  ins t i tus joner  
b id ra t t  m e d  eksper t ise :  
FFIU Den grunnleggende systemanalyse  og spesie l t  
analyse  a v  mul t ibeamprinsippet  ble utfØrt 
under en s e r i e  d iskus  j o n s / o r i e n t e r i n g s m ~ t e r  
me l lom FFIU og Simrad.  
Vurdering a v  regnema skinbehovet, n ~ d v e n d i g  
mask ins tØrre l se  og regnehastighet  ble gitt  
i oppdrag t i l  SI. Under denne vurder ing ble 
de viktigste regneoperas  joner ppØvepro- 
g r a m m e r t  og ut f r a  d i s s e  e r fa r ingene  ble 
regnemaskinen NORD 1 valgt. 
SINTEF Valget a v  dataskjermtype var  viktig både 
sett  f ra  et  rent teknisk synspunkt og set t  
f r a  brukerens  synspunkt.  En  utredning a v  
al ternat ive muligheter ble u t f ~ r t  ved Sintef. 
NORSK DATA - .  NORD 1 regneanlegget e r  l ever t  a v  Norsk 
ELEKTRONIKK Data-Elektronikk som også h a r  hatt  ansvare t  
for  p rogrammer ingsarbe ide t  e t te r  a t  de nØd- 
vendige rut iner  var  spes i f i se r t  a v  simrad/s1.  
I  p rogrammer ings teamet  deltok S imrad  med  
en ingeniØr på full tid. 
Instrumenteringen for  forskningsprosjektet  sonar  da task je rm e r  
nå ins ta l le r t  i for skningskutteren M/K "Simrad". X)  De f ~ r  ste 
sjØprØver ble utfØrt i  vå r ,  og sonar  målene var  h e r  re f lek torer ,  
som ble satt  ut for formålet .  Resultatene h e r f r a  v a r  meget  lovende, 
og i  s o m m e r  h a r  f i skes t imer  a v  br is l ing og si ld vært  benyttet som 
m å l  for  s j~p rØvene .  Disse  prØvene h a r  vist  a t  hele sys temet  
v i rker  e t te r  og t i l  dels  over  forhåpningene. 
SIMRAD SONAR DATASKJERM 
Figur 1. Simrad Sonar Dataskjerm's oppbygging. 
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F i g g r  2. Simrad Sonar Dataskjerm's instrumentering. 
Figur 3. Svingerarrangement 
Figtrr 4 .  Sitriasjorislrilde av datoskjertii~rt (skoln: 1 0 0 0 x 8 0 0 1 n ) .  B i l h t  viser ( o )  
farfrryet og barreri de sisfc 6 triirr., ( b )  sfirtrcri og deris Iiorisoritnle citstrekriirlg, 
fart ( I  krrop mnrkeririg) og beilegelse i sortirtic tid, ( c )  stiriieris iirriiknle cifsirekriirig 
og (d) I)irr~ri~kko. 
Figur 5 .  Sit~iasjoirsbilde ni, clotnskjertiieri (s1,nln: 500x400r1 i ) .  Bi1dc.t viser ( n )  
sritrryer~otknsf kilor rioteiis s(~ftirig er iiiorkert nil fortuyeis bniic, (G) stiitleiis 
yosisjori og fort i ~ io f (~ i r  og ( c )  dypet for sfiiiieiis seritrittti. 
